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(|7) Proc6d6 de r6colte mdcanique de fruits par secouage, au 
moyen d'lme t6te de secouage 37 comportant une pmce 40-41 
susceptible d'fitre anjm6e d'un mouvement de va-et-vient d 
haute frdquence. par nnterm6dialre d'un vfirin altematif dont la 
tige axiale est retite h Tun des mors 40 de ladite pince. 
caract6ns6 en ce que Ton fait varier I'ampUtude et/ou la 
frfiquence du mouvemwit de va-et-vient d haute frdquence de 
ladite tige. au moyen d'une servo-valve ou d'un 6lectro-distri- 
buteur rapide permettant de cfistnbuer altemativemeflt le fiuide 
hydraulique de part et d'autre du piston dudit v6ria ou de 
mettre sinuiltan^ment sous pression les deux chambres d6ltmi- 
ttes par ledit piston, cette senro-vahv 6tant pSotde par un 
tystdme Alectronique comportant deux tempodsations r6gla- 
bles t1, t2 pouvant aglr s^r6ment ou suocesshmnent 
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nachine et proc^d6 de r^colte m^canlque de fruits par 
secouage. 

La pr^sente Invention concerne une nachine de r^colte 
m^canique de fruits par secouage. Plus pr6cis6ment, elle 
5 vise une nachine de r^coLte par vibrations applicable, de 
Bani6re tr6s avantageuse quoique non limitative, k la 
r^colte de fruits tels qu*olives, pommes, nirabelles, 
cerises, amandes, noix, noisettes, chStaignes, pruneaux, 
cerises du caf^ier, etc., cette nachine ^tant du genre 
10 comportant une pince de secouage dont les d^placenents . 
alternatifs h haute frequence sont assures par un v^rin d 
double effet ou v^rin alternatif. LMnvention vise ^galement 
le procdd^ de vibration mis en oeuvre pour obtenir faction 
de secouage* 

')5 On connait diff6rents mat^riels du type susmentionn6 

pour la r^colte m^canlque de certains fruits par vibrations 
ou secousses. Toutefois, ces divers materials donnent des 
r^sultats m^diocres ou tres imparfaits, notanment en raison 
du fait que les vibrations Rises en oeuvre par leurs 

20 dispositifs secoueurs, ne peuvent $tre adapt^es h la 
constitution des arbre ou des branches k secouer, ni k 
l*abscission des fruits. 

Un objet de la pr^sente invention est done de 
remddier k cet inconvenient. 

25 Selon une premiere disposition caract^ri st ique de 

l*invention, les mouvenents de va-et^-vient haute frequence 
de la tige du v^rln hydraulique k double effet assurant les 
d^placeaents alternatifs de la pince de secouage, sont 
commandos par une servo-valve, ou un ^lect ro-distributeur 

30 rapide, pilot^e par un syst^ne ^lectronique conprenant une 
double tenpori sation dont la fonctlon est de peiraettre de 
faire verier la frequence et/ou l*anplitude du nouvenent 
alternatif de ladite tige. 

GrSce k cette disposition, I'opdrateur peut, k tout 

35 noBient, faire varier instantan^ment la fr^quenc.e et/ou 

I'anplltude des vibrations, de facon k adapter ces derni^res 
k la constitution de l*arbre ou de la branche k secouer 
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ainsi qu'^ I'abscission des fruits k r^coLter, c'est-i-dire 
^ La force de secouage souhaitabLe pour detacher Le 
pourcentage de fruits d^sir6. 

SeLon une autre disposition caract^ri stique, la 
5 servo-valve est fix^e sur le corps du v^rin assurant les 
d6placenents alternatifs de la pince de secouage. 

GrSce k cette construction^ on obtient une reduction 
des pertes de charge et des tenps de r^ponse^ et on 4vite 
les 1nconv4nients resultant de la l^g^re compressibility du 
10 fLuide hydraulique et de I'effet d" accunulation des 
tuyauteries, de sorte que le mouvenent pilots par la 
servo-valve est reproduit de manifcre trds fiddle. 

Selon une autre disposition ca ract^ri sti que^ le sys- 
t6me ^lectronique de pilotage de la servo-valve^ comprend s 
15 - d'une part^ un aimant fixe sur la tige du v^rin 

hydraulique assurant les d^placenents alternatifs de la 
pince de secouage^ et, 

- d'autre part, deux capteurs tels que, par exemple, deux 
capteurs magn^tiques espaces pouvant €tre constituis par des 
20 capteurs k effet Hall, disposes k prox1n1t6 et le long de 
ladite tige. 

Cette disposition permet dMnitialiser le mouvenent 
de la tige du v4rin, en ^vitant ainsi que le piston dudit 
v^rin ne puisse venir en but^e contre le fond du corps de ce 
25 dernier. 

Les buts, caract^ristiques et avantages ci-dessus, et 
d'autres encore, ressortlront mieux de la description qui 
suit et des desslns annexes dans lesquels : 

La figure 1 est une vue de face de la machine de 
30 rdcolte selon IMnventlon, representee instalUe k I'arrldre 
d'un tracteur agrlcole. 

La figure 2 est une vue de face lllustrant le 
secouage d*un arbre k l*a1de de cette machine. 

La figure 3 est une vue en perspective edat^e de la 
t§te de secouage de la machine. 

La figure 4 est une vue de face, k caract^re 
schimatique et avec coupe partielle de ladite t^te de 
secouage. 
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La figure 5 est une vue k caract^re sch^matique 
illustrant les moyens de pivotement de la t§te de secouage 
de la machine. 

La figure 6 est une vue sch^matique montrant les 
courbes du d^pLacement de la tige du v^rin de vibration, en 
fonction de I'ampitude et de la frequence ninimum et d*une 
augmentation de I'amplitude et de la frequence. 

On se reporte auxdits dessins pour ddcrire un exempLe 
de realisation intiressant, bien que nullement limitatif, de 
la machine de r^colte selon- L * invent ion,' ainsi que du 
proc^de de vibration mis en oeuvre dans celle-ci. 

Cette machine comprend avantageusement : 

- un chfissis ; 

- une centrale hydraulique ; 

- un bras manipulateur ; 

- une t§te de secouage ou secoueur proprement dit. 

Le chassis 1 est constitud par un assemblage de 
robustes poutres tubulaires et comporte un syst^me 
d*attelage universel en 3 points permettant son accrochage 
semi-port* d un tracteur agricole classique T dont la prise 
de force peut §tre utilis^e pour la mise en oeuvre de 
L*6nergie n^cessaire au f onctionnement des diffdrents 
organes hydrauliques de la machine. Le chassis 1 peut aussi 
€tre agenc6 pour permettre son installation & l*avant d*un 
tracteur agricole ou autre v^hicule. 

Le chfissis 1 est 6quip6 de deux roues stabi lisat ri ces 
2 h ^cartenent r^glable, I 'une de ces roues ^tant, par 
exemple, mont^e sur un essieu 3 log6, avec une aptitude de 
coulissement, dans une poutre tubulaire transversale dudit 
chassis. De la sorte, I'une des roues peut §tre 6loign6e de 
l*autre (position illustr^e h la figure 1), afin d'obtenir 
une meilleure stability de la miichine, lorsque le bras de 
celle-ci est d6pli*. 

Succintement, la centrale hydraulique entratn^e par 
la prise de force du tracteur, comprend 

- un reservoir d*huile A muni d^un filtre 5 ; 

- une pompe 6, par exemple du type h engrenage ; 

- un accumulateur hydro-pneumatique 7 charg* par ladite 
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porape, LequeL perraet de restituer L'inergie n6cessaire aux 
diffdrents organes hydrauLiques de la machine ; grace ^ la 
presence de cet accunulateur^ il est possible de liniter les 
besoins en puissance du tracteur k trente chevaux, alors que 
5 la puissance instantan6e restitute aux arbres au noment de 
la vibration est de I'ordre de cent chevaux. 

Le bras manipulateur est port6 par une embase 8 
instance sur le chassis 1 avec une aptitude de pivotement 
autour de deux axes perpendi culai res, ladite eabase pouvant 
10 ainsi €tre anin^e : 

- d'un mouvenent rotatif d^crivant un arc de cercle de 
I'ordre de 60 degr6s autour d'un axe vertical ; 

- d*un mouvement dMncllnaison dicrivant lui aussi un arc de 
cercle de I'ordre de 60 degr^s autour d'un axe horizontal.' 

15 te s-»ouv eme n t S"^de--ro t a t i on— de—l ^ emb a s e -p i vot ant e"~8 

sont obtenus au moyen d'un v6rin hydraulique 9 dit "v6rin de 
pivot" reli^, par I Mnterm^diai re de ses extr*rait6s et au 
noyen d* art i culations, d'une part, h une patte d'attache 
rigidement solidaire de celle-ci et, d'autre part, k un axe 

20 vertical 10 port6 par un bras 11 rigidement solidaire d'une 
chape 12 portant I'axe vertical 13 de pivotement de ladite 
embase. Cette chape est nont^e, avec une aptitude de 
basculement, autour d'un axe horizontal 14 port6 par un 
support 15 rigidement solidaire du chSssis 1. Le v*rin de 
pivot 9 a pour fonction de positionner correctement le bras 
manipulateur par rapport k la branche ou au tronc de I'arbre 
d secouer. 

Le mouvement de basculement de la chape 12 autour de 
I'axe 14 sont obtenus au moyen d'un v^rin hydraulique 16 dit 
"v6rin de basculement" relid, par I • interm^diai re de ses 
extr«mit6s et au moyen d*articulations, d'une part, k ladite 
chape et, d'autre part, k un itrier 17 distant du support 15 
et ^galement rigidement solidaire du chfissis 1. Le v^rln de. 
basculement 16 a notamment pour r6les : - d'une part, de 
permettre de diriger la t6te de vibration de la machine en 
direction de la branche ou du tronc que I'on souhaite 
secouer et, - d'autre part, de permettre Le basculement de 
I'ensemble du bras manipulateur repli6 en direction de L'axe 
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du tracteur ou autre v^hicuLe porteur, afin de d'autoriser 
La circulation sur les routes et chemins. 

Le bras n^nlpulateur 18 est constitu^ par un bras 
repUable nont^ en "compas", c *est<*d'*di re forn^ de deux 
5 branches nobiles^ assemblies & leur sonmet, de maniire 

art1cul6e. Un tel bras dit coordonnies sphiriques" peut 
s'ouvrir h 180 degris pour permettre de positionner la t€te 
de secouage ^ une distance de plusieurs Metres par rapport k 
la centrale h/draulique. La manipulation du bras permet une 
10 approche tres precise des diffirentes branches des arbres h 
salsir, lors des operations de ricolte* 

Plus pricisiment, le bras manipulateur 18 est 
constltui de deux paral lilogrammes d6formables de forme 
allongie et assembles, d leur point de rencontre, par 
<I5 I M ntermidiai re d'une paire de flasques identiques 19 

constituant, h la fois, les deux petlts c6t6s voisins 19a, 
19b, des deux paralldlogramm'es ddformables dont les grands 
c6t6s sont respectl vemeiit formes par une poutre 20, 21 et 
par un tirant 22, 23* L'une des parties ainsi r6al1sie du 
bras manipulateur est reliee, par I * intermedial re de 
I'extrdmite infdrleure de la poutre 20 et du tirant 22, et 
au moyen d*art1 culatlons, ^ l*embase pivotante S qui forme 
le deuxi^me petit c6te du para I leiogramne diformable 
constitui par cette partie. La poutre 21 et le tirant 23 de 
I'autre partie du bras manipulateur 18 sont relics, par 
l"intermed1aire de leur extrimiti inf6r1eure et au moyen 
d*articulations, h une chape 24 formant le deuxi^me petit 
c6t4 du paral lilogramme diformable constltui par cette 
partie. 

Les deux parties du bras sont assujetties h un 
dispositif, connu en sol, permettant un mouvement symitrique 
de celles-ci, lors du diploiement ou du repliage du bras et 
un diplacement I1n6aire de La t§te de secouage mont6e h 
L*extrem1t6 Libre dudit bras. Selon L'exempLe ILLustre, ce 
dispositif est constitui par des roues denties 25, 26 
engrenant I'une avec I'autre et calces fixement sur les 
extrimites supirieures des poutres 20, 21, respectl vement, 
constituant le grand c6te interne des para ll6Logrammes 
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artncul4s. De la sorte, toute modification de IMncUnalson 
de I'un des para L logrammes articul4s entra^ne une 
nodlfication sym^trique de L * inclinai son du second desdits 
paralL^logrammes artlcul^s. 

Un v^rin hydrauLique 27 dit "v6rin de reLevage", fix6 
par I ' interm^diai re de ses extr^ralt^s oppos^es et au moyen 
d'articuLations^ d'une part, 5 la partie inf^rieure de 
L'enbase pivotante S, et d*autre part, i une patte d'attache 
28 rigldenent solldaire de la poutre 20 de la partie interne 
du bras nanipulateur 18, pernet d*obten1r le d^plolenent ou 
le replienent dudit bras. 

La tfite de secouage de la nachine est installde h 
I'extrimiti libre du bras nanlpulateur : 
* avec une aptitude de basculement autour d*un axe 
horizontal ; 

- avec une latitude de rotation sur elle-mfime autour de son 
axe longitudinal. 

Elle est port^e par un support basculaht 29 fix*, au 
moyen d'une articulation comprenant un axe horizontal 30, 
sur la chape 24. Un v6rin 31 dit "v6rin de basculement de 
tSte" et rel16, par I » interm^diai re de ses extr^nit^s 
oppos^es et au noyen d* art 1 culatlons, aux parties 
Infirieures de la chape 24 et du support 29, respecti vement, 
permet d'obtenir le pivotement de ce dernier dans un plan 
vertical, autour de I'axe 30. 

Sur le support 29 est f1x4, au noyen d'une bride 32 
et transversalevent par rapport au v^rln 31 de basculement 
de la t€te de secouage, un v§rin h criaaillfere 33 dit "v^rln 
d'orientatlon de t§te", dont la cr^nailldre engr*ne avec un 
arbre cannel^ 34 orient^ perpendiculai renent audit v*r1n et 
rlgldewent solldaire d*un berceau 36 portent la tSte de 
secouage proprenent dite d^slgn^e dans son enseable par la 
r^f^rence 37 h la figure 1, I'extriait^ post^rieure dudit 
berceau conportant, par exemple, un manchon axial 35 
permettant son accouplenent rigide audit arbre. On comprend 
que le d6place«ent longitudinal de la cr^malll^re 33a du 
v*rin d'orientation de t«te 33, entralne une rotation de 
l*arbre cannel^ 34 et, par consequent, une rotation 
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cor respondante du berceau 36 et de La tSte de secouage 37 
(figure 5), laqueLLe peut 6tre comprise entre 0 et 360 
degr^s* 

Le v6rin de b'asculement de t§te 31 et le v^rin 
3 d'orlentation de t€te 33 ont pour fonctlon de permettre une 
orientation correcte de la pince de La tSte de secouage, par 
rapport k La branche ou au tronc de L'arbre h salsir et & 
secouer • 

La tfite de secouage conprend un v6r1n hydrauLlque li 
doubLe effet ou v^rln aLternatif 38 dont Le corps 38a est 
f1x6 dans Le berceau 36, au moyen de quatre sILent-bLocs 39. 

La tige 38b du v6rin aLternatif 38 est rigidement 
f1x6e, par L ' interm^di ai re de L'une de ses extr^mit^s, au 
mors fixe 40 de la pince de type "cl6 anglaise" de La tdte 

^5 de secouage. Le mors mobile 41 de Ladite pince est port^ par 
une tige 42 mont^e avec une aptitude de couli ssement, dans 
un couloir de guidage 43 constitu6 par un agencement de la 
partie sup6r1eure du mors fixe 40. 

Un v6r1n hydrauLlque 44 dit "v6r1n de pince", f1x«, 

20 par I ' interm^diaire de ses extr^mit^s opposes, k La tige 42 
du mors mobile 41 et sur une patte d'attache 45 rigidement 
soLldaIre du corps 38a du v6rin aLternatif 38 et/ou du 
berceau 36, permet L'ouverture et La fermeture de la pince. 
Sur Le corps 38a du v6rin aLternatif 38, est fix6e, 

25 P^^ I * intermedial re d*une semelle de raccordement 46 

ex6cut6e en m6tal ou autre mat^rlau riglde et pourvue des 
trous de passages obliques 46a n^cessalres et de Joints 
d*6tanch6i t4, une servo-valve 47, ou un 6lectro-d1 strlbuteur 
"tout ou rien" rapide, de construction connue en sol, 

30 permettant d*obten1r, alternati vement, k partir d'un signaL 
dlectrlque, un d^blt proportlonnel d'hulle d'un c6t6 et de 
I'autre du piston dudit virln.- 

La tige 38b du v^rin aLternatif 38 porte un aimant 
48, par exemple encastr6 dans ladite tige. D*autre part, des 

35 capteurs magn^tlques 49a, 49b, avantageusement constitu^s 

par des capteurs h effet Hall connus en sol, sont disposes k 
proximity et le long du trajet de L 'aimant 48, avec un 
faible espacement (par exemple de I'ordre de 20 mm) 
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correspondant d I'amplitude mininum des mouvements de La 
tige 38b. Ces capteurs sont^ par exenple^ pontes par un 
bloc-support 50 mont^ autour de la tige 38b, entre le mors 
fixe 40 de la pince et Le corps 38a du v^rln 38. 
^ Les capteurs 49a, 49b sont relics au circuit 

6lectrique de comfflande de la servo-valve 47. 

On comprend que la vibration de La pince 40-41 est 
obtenue grSce au nouvenent de va-et-vient k haute frequence 
de la tige 38b du virin alternatif 38. La nise en oeuvre de 
ce nouvement de va-et-vient est op6r6e par le fluide 
hydraulique provenant de la centrale hydraulique et dont le 
d^bit est altern6 et coordonn6 par la servo-valve ; 
I'indication d'ouverture et I'alternance du d^bit de ce 
fluide dtant commandoes par les signaux Olectriques Omis par 

^5 les capteurs nagnOtiques 49a, 49b excites par I'aimant 48, 
lors de son passage devant lesdits capteurs. 

Deux temporisateurs, constituOs par des modules ou 
montages Olect roniques connus en soi, permettent de retarder 
plus ou moins la transmission des signaux magnOtiques capt6s 

20 par Les capteurs 49a, 49b, h la commande Olectronique de la 
servo-valve. 

On se reporte h la figure 6 pour dOcrire le procOdO 
de rOglage de la frequence et/ou l*anpl1tude du aouvenent de 
la tige 38b du vOrin de vibration 38. 

25 Amplitude minimum ct frequence Maximum Ccourbe en trait 
fort) 

Lorsque I'aimant 48 passe devant I'un ou I'autre des 
capteurs 49a ou 49b, I' inversion de la servo-valve 47 
Intervlent dhs que ce capteur transmet le signal & La 
commande Olectronlque de celle-ci. Pans ce cas, I'amplitude- 
correspond sensiblement k I ' Ocartemervt des capteurs et la 
frequence est maximum. 
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AapLitude "maximum" et frequence ■axiauw (courbe en traits 
polntiLLes) 

LorsQue I'aimant 48 passe devant I'un ou l*autre des 
capteurs 49a ou 49b^ le premier tempori sateur ne transmet le 
3 signal capt4 qu'apr6s un temps ou temporisatlon t1^ de sorte 
que L'lnverslon de la servo-valve 47 nMntervlent qu'i la 
fin de ce temps et que la tige du vdrin poursuit son 
mouveroent durant ce temps t1. 

La temporisatlon t1 peut fitre r^gl^e au moyen d*un 
disposltif de r^glage connu en sol, et 11 est ainsi possible 
de r^gler l*ampl1tude du mouvement de la tige 38b du v^rln 
de vibration 38, cette variation d'amplltude pouvant, par 
exemple, varler dans une plage allant de 20 k 70 mm. 

Frequence "minimum" et amplitude minimum Ccourbe en traits 
'^5 mixtes longs) 

Lorsque l*a1mant 48 passe devant I'un ou I 'autre des 
capteurs 49a ou 49b, le disposltif de pilotage de la 
servo-valve 47 transmet un signal k cette dernlire qui met 
les deux chambres du v^rln 38 sous presslon, tandls que le 
20 second tempori sateur de ce disposltif retarde la transmis- 
sion du signal qui commande l'lnverslon du mouvement, 
pendant un temps ou temporisatlon t2 durant lequel ledit 
v6r1n se trouve done au repos. 

Frequence "minimum" et amplitude maximum Ccourbe en traits 
25 mixtes courts) - - 

Comme indiqu^ pr^cidemment^ lorsque l*aimant 48 passe 
devant l*un ou l*autre des capteurs 49a oil 49b, la premiere 
temporisatlon ne transmet le signal capt6 qu'apris un temps 
t1, de sorte que la tige 38b du v6r1n 38 poursuit son 
30 mouvement durant ce temps t1. En outre, le disposltif de 

pilotage de la servo-valve 47 transmet i cette dernlire un 
signal qui met les deux chambres du v6r1n sous presslon k la 
fin de ce temps t1, tandls que le second systime de 
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temporisation de ce disposltif retarde La transmission du 
signal qui comnande L' inversion de nouvement^ pendant un 
temps t2 ou temporisation suppL^mentai re durant Lequel ledit 
v^rin se trouve done au repos. 

La temporisation t2 peut Stre r^gL6e au noyen d'un 
dispositif de r^glage connu en soi, et 11 est ainsi possible 
de r6gler la frequence du nouvefflent de la tige 38b du vdrin 
de vibration 38^ cette variation de frequence pouvant, par 
exemple, ^voluer dans une plage comprise entre 18 et 50 
Hertz. 

On comprend que le proc^d^ selon IMnvention est 
remarquable par le fait que l»on fait verier I'amplitude 
et/ou la frequence du mouvement de va-et-vient h haute 
frequence de ladite tige (38b)^ au moyen d'une servo-valve 
(A7) ou d^un 6lect ro-distributeur rapide perraettant de 
distribuer alternati vement le fluide hydraulique de part et 
d'autre du piston dudit v6rin^ ou de nettre si nu Itan^nent 
sous pression les deux chambres d6limit6es par Ledit piston, 
cette servo-valve 6tant pilot^e par un systdme ^lectronique 
connu en soi et coroportant deux temporisat ions (t1, t2) 
riglables pouvant agir s6par^ment ou successi vement • 

Le module ^lectronique de temporisation permettant de 
rdgler I'amplitude et la frequence des secousses peut §tre 
log6 dans un boTtier Install^ d c5t6 des commandes 
hydrauliques de la machine, sur le poste de pilotage du 
tracteur, et command^ au moyen de deux potentiom&tres 
Incorpor^s audit boTtier. 

Les deux potentiom^tres peuvent §tre commandos 
manuellement par l'op6rateur, ou par un asservissement 
automatique constitu6 par un montage 4lectronique connu en 
soi, de fapon que toutes les frequences possibles et toutes 
les amplitudes^ possibles puissent §tre mises en oeuvre 
durant une sequence de vibration, afin de supplier d une 
6ventuelle Inexperience de I'operateur. 
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REVENDICATIONS 

1. - nach-fne de r^colte de fruits par secouagC/ comprenant 
une tete de secouage (37) comportant une pince (40-41) 
susceptible d'etre anim^e d'un nouvement de va-et-vient d 
haute frequence, par I* Interm^dl ai re d'un v6r1n alternatif 
(38) dont La tige axlale noblle (38b) est relive k I'un des 
mors (40) de Ladite pince, caract^ris^e en ce que Le 
mouvement de va-et-vient h haute frequence de ladite tige 
(38b) est conmand^ par une servo-valve (47) ou un 
^lectro-distributeur rapide, pilot^e par un syst^ne 
dlectronique comprenant deux modules de tempori sation 
rdglables (t1, t2) perinettant de faire verier l*anplitude 
et/ou la frequence du mouvement de vibration. 

2. Machine de r^colte selon la revendi cation 1, 
caract^risee en ce que .la servo-valve (47) est fix^e sur le 
corps (38a) du v^rin alternatif (38). 

3. * Machine de r^colte suivant I 'une des revendi cations 1 
ou 2, caract^ris^e en ce que le syst^me ^lectronique de 
pilotage de la servo-valve (47) comprend : 

- d'une part, un ainant (48) fix6 sur la tige (38b) du v^rin 
alternatif (38) assurant le mouvement de va-et-vient h haute 
frequence de la pince de secouage (40-41), et, 

- d'autre part, deux capteurs constitu^s, de pr6f6rence, par 
des capteurs magndtiques, par exemple des capteurs k effet 
Hall (49a, 49b) disposes k proximity et le long de ladite 
tige. 

4. - Machine de r^colte suivant I'une quelconque des 
revendications 1^3, caractiris^e en ce que les deux 
nodules ^lectroniques de temporisation (t1, t2) sont log^s 
dans un boltier et command^ par deux potentiomfrtres. 

5. - Machine de r^coLte selon I'une quelconque des 
revendications 1^4, comportant un bras manipulateur (18) h 
I'extr6mit6 libre duquel est instance la tite de secouage 
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(37), caractirlsie en ce que cette dernl^re est nont^e avec 
une aptitude de roouvement rotatif autour d'un axe 
longitudinal ; cette rotation 6tant par exenple assuree au 
moyen d'un virin k cr^roaillere (33) dispose perpendi culai re- 
5 nent audit axe et engrenant avec un arbre cannel6 (34) 

rigidenent solidaire du berceau (36) h LMnt^rieur duquel 
est Bont^e ladite t£te de secouage. 

6. - Machine de r6colte sulvant la revendi cat Ion 5, 
caract4r1s«e en ce que la tSte de secouage (37) est mont^e 

10 avec une aptitude de basculenent dans un plan vertical ; ce 
basculement 4tant par exemple assure au noyen d*un v^rin 
(31) reliant un 6Ument d'extr^aiti (24) du bras 
nanipulateur (18) et le support (39) de ladite t§te de 
secouage fix6, au noyen d'une articulation, sur ledit 
6l6ment d'extrdnit6 (24). 

7. - Machine de r^colte selon I'une des revendications 5 ou 
6, caract^ris^e en ce que le bras nanipulateur (18) est 
constitud par un bras dit "4 coordonn^es sph^riques", 
conportant, de manldre connue en sol, deux parties 

20 assemblies en conpas et constitutes, chacune, par un 

parallilogramme diformable de fome allongie, et dont le 
diploienent ou le replienent pernettant un dtplacement 
lintaire de la t§te de secouage (37), sont assures au noyen 
d'un v6rin (27). 

25 8« - Machine de ricolte suivant la revendication 7, 

caractirisie en ce que le bras nanipulateur (18) est monti 
avec une aptitude de rotation autour d*un axe vertical. 

9. - Machine de ricoLte selon I'une des revendications 7 ou 

8. caractirisie en ce que le bras nanipulateur (18) est 
30 nonti avec une aptitude de basculenent autour d'un axe 

horizontal (14). 
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10. - Procede de r^coLte mecanique de fruits par secouage, 
au moyen d'une tete de secouage (37) conportant une pince 
(40-A1) susceptible d'etre anim6e d'un nouvewcnt de 
va-et-vient h haute frequence, par L Mnterm^d'f a^i re d'un 

5 vdrin alternatif (38) dont la tige axiale (38b) est relive h 
I'un des mors (40) de ladite pince, caract^ris^ en ce que 
I'on fait verier l*amplitude et/ou La frequence du mouvement 
de va-et-vient k haute frequence de ladite tige (38b), au 
moyen d'une servo-valve (47) ou d*un ^lectro-distributeur 

Q rapide permettant de distribuer a Iternat i venent le fluide 
' hydrauLique de part et d'autre du piston dudit v^rin, ou de 
mettre slmultan^ment sous pression les deux chanbres 
ddlimit^es par ledit piston, cette servo-valve 6tant pilot^e 
par un systdme ^lectronique coroportant deux temporlsations 

^ rdglabtes (t1, t2) pouvant agir sdpar^ment ou 
successi vement . 
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